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 本学位論文では，暗闇でも正確な距離情報が取得できる LRF (Laser Range Finder) を視覚センサとし
て導入し，LRFで計測された三次元スキャンデータを両眼視差に基づいて立体視で呈示する手法を提案
し，立体視システムを開発している。開発システムの有効性は，倒壊した建物でのレスキュー活動で想
定される狭隘で複雑な環境において，被災者の手を模擬した対象物を探索するタスクにより検証してい
る．タスクを 16 人の参加者に行ってもらい，三次元スキャンデータを立体視で呈示することにより，
距離感が把握できて周囲環境を認識しやすくなることを確認している． 
 次に，リアルタイムの遠隔操作を行うために，新規な「三次元レーザスキャナ」を開発している．こ
のスキャナの特徴は，環境やタスクに応じて垂直視野角を調整可能な点である．評価実験により，本ス
キャナが従来手法と同じ点密度でより高速な三次元スキャンを行えること，また垂直視野角を大きくす
ることで，取得する三次元スキャンデータの範囲を拡大できることを検証している．また，表示デバイ
スに広視野角のヘッドマウントディスプレイを導入し，広視野角のスキャナで取得した三次元スキャン
データに適した表示インタフェースを実装している．そして，開発した三次元レーザスキャナをクロー
ラ型の移動ロボットに搭載し，ヘッドマウントディスプレイによる環境の表示インタフェースを組み込
んだ遠隔操作システムを構築している．システムの実用性は，参加者による不整地のテストフィールド
での遠隔操作実験を通して確認している． 
さらに，LRFを水中探索での視覚センサへも応用するために，水中での光の屈折や減衰の影響により，
LRFで取得したスキャンデータに発生するゆがみや信頼性の低いデータ「ゴースト」への対応手法を提
案，実装している．すなわち，防水用カバーと水それぞれの屈折率と屈折角を考慮したスキャンデータ
の補正手法の理論的導出と，LRFの受光強度を利用したゴーストの自動除去手法である．提案手法の有
効性は，実装したアルゴリズムを用いて水中で計測したスキャンデータの補正結果により示している． 
以上の研究成果は，レスキューロボットの遠隔操作に関連したヒューマンインタフェース技術の高度
化に貢献すると判断され，博士（工学）の学位授与に値すると判定される． 
